






－106－ 

ステムで、自動モードでは、最高時速 70km/h での走行が可能（現状では未認可）。セミ自

運転モードでは、操舵のみ自動で、ドライバーが加減速を行い、主に市内で運転を行って

いる。  

 車両およびインフラの仕様は以下の通り  

 

インフラ：専用の鉄筋コンクリート舗装車線に磁気マーカ（直径 15mm×長さ 30mm）を 4

～5m 間隔で設置。停車場は高さ 30cm のプラットフォーム。  

車両  ：並列 Hiblid（GM Allison hybrid EP50）＋ニッケル水素電池。4WS 採用（カニの

横歩き）、最小回転半径 4.5m、プラットフォームへの近接（5cm）停車が可能  

 

 なお、2006 年にフランスの Douai にも 'Le Tram'として導入し、韓国 KRRI とライセンス

技術移管契約を行っている。  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Phileas 車両  

Eindhoven 市内の軌道  

磁気マーカ 

from APTS Website 
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参考資料 3 国内外の自動運転関連プロジェクトの概要 

 名称 実施主体 
（資金） フェーズ 

主たる技術 
走行環境、走行速度 

障害物検知 通信 横方向制御 縦方向制御 
1 AHS 実道実験

（上信越） 
旧建設省土木研究所 
共同研究企業 

実験 
(1995) 

路側センサーで前方で発生した
危険情報（事故等）を検出。 
レーザレーダ等（障害物，車間
距離） 

路車間 
（ LCX, 双 方
向） 
車車間 

磁気マーカによる操舵制御。 
カメラでの白線認識による操舵制御 

レーザレーダや車車間通信による車間距離制
御および LCX からの指示による速度制御。
LCX 指示やレーザレーダよる自動停止。 

乗用車。高速道路。 

2 サ ン デ ィ エ ゴ
AHS 

NAHSC(National 
Automated Highway 
System Consortium) 

実験 
（1997） 

レーダ（μ 波，ミリ波）やカメラによ
る障害物検出。路上落下物とそ
の位置の後続メンテナンス車へ
の通知 

車車間 カメラでの白線認識や磁気ネイルによる
自動操舵制御。 
レーダ反射テープによる操舵制御 

レーダーと車車間通信による車間制御および
速度制御。短車間でのプラトーニングと離脱、
編入。ブレーキによる衝突防止制御。 

バス・乗用車。 
最高速度 100km/h。 

3 産総研 AHS 旧通商産業省工業技
術院機械技術研究所 
（財）自動車走行電子
技術協会 

実験 
(2000) 
 

レーザーレーダ。 
カメラ 

車車間 カメラでの白線認識および D-GPS とデ
ジタル地図を利用した車両位置検出に
基づいた操舵制御 

レーザーレーダ、車車間通信による位置データ
の送受信による速度・車間距離制御。Stop & 
Go,プラトーニングと離脱、編入,フォーメーショ
ン走行等 

乗用車。 
テストコース。 

4 ミネソタ 
ガイドスター 

ミネソタの運輸省、ハ
イウェイ管理者、地方
自治体と学・官の連携 

実験 
（～2002） 

レーダーによる車両周囲監視。 

－ 

区画線位置に貼った磁気テープで操舵
制御。 
D-GPS＋慣性航法と磁気テープの組み
合わせ。 

レーダによる衝突防止 除雪車他。 
一般道。 
低速（max 約 30km/h） 

5 CHAUFFEUR 欧州 FP5： 
Daimler Benz AG 他
13 社・機関 
（10MEuro／内 EU；
5MEuro） 

実験 
（～2003） 

－ 

車車間 赤外線マーカ＋カメラと車車間通信によ
る操舵制御。 
レーンキーピング。 

赤外線マーカ＋カメラと車車間通信による車
間、加減速度の制御。 
短車間（6～12m）による 2 台の電子連結、と 3
台程度のプラトーニング、離脱、編入。 

【 IVECO】テストコースで
最高速度 85km/h。 
【Daimler Chrysler】自動
車専用道路で 100 km/h
程度。 

6 ロッテルダムコン
テナヤード AGV 

不明 実用化 
－ － 

電波振動を発生させるワイヤーをフロアに埋設して AGV を誘導。 
Free Ranging On Grid (FROG) 技術による、メッシュによる位置特定技術を活用した誘導
（80 年代以降） 

貨物運搬車。 
専用敷地内。 
走行速度不明。 

7 CyberCars 欧州 FP5： 
INRIA，他14社・機関
（ 5M ／ 内 EU ；
2.5MEuro） 

実験 
（～2004） 

レーダー、 
ステレオカメラ、 
レーザスキャナ － 

磁気マーカによる操舵制御。 
カメラ、RTK-GPS＋慣性航法での誘導。
 

←カメラ、ビーコン＋レーザスキャナ、IR ライト
＋カメラの 3 方法でのプラトーニング 

コミューターカー、 
短距離。 
低速（max 約 30km/h。 

8 IMTS トヨタグループ 実用化 

－ 

路車間 
（ループアンテ
ナ） 
車車間 

磁気マーカによる自動操舵制御 埋設ループアンテナを通じ、管理センタから車
両へ発車・停車情報を指示。駅間は、車上コン
ピュータに記憶した情報により専用軌道上で自
動運転。車車間通信による車間制御。 

バス。専用軌道。 
最高速度約 30km/h 
平均速度約 20km/h。 

9 Philias 地 方 政 府 と 私 企 業
（VDL）の連携 

実用化 
－ － 磁気マーカ検知によるガイドシステム  バス・専用軌道。 

最高速度 70km/h。 
10 CyberCars2 欧州 FP6： 

INRIA 他 12 社・機関
（ 4MEuro ／ 内 EU ；
2MEuro） 

実験 
（ 2006 ～
2008） 

CyberCars を継承 車車間，路車
間 

近接プラトーニングと交差点での合流・交差に焦点。 
公道では走行支援車両（ADAS）、駐車場等では自律車両（CYBERCAR）として動作する
デュアルモード車両 － 

11 CityMobil 欧州 FP6： 
TNO 他 40 社・機関 
（42MEuro／内 EU；
11MEuro） 

実用化 
（ 2006 ～
2011） － － 

都市の渋滞と大気汚染の低減、安全走行、生活の質の向上と空間の高度利用に寄与す
る都市輸送のための革新的なフルスケール自動車両システム開発。 

－ 

12 DARPA 米国防総省高等研究
計画局 

実験［レー
ス］ 
（～2007） 

高性能レーダーまたは単眼・ス
テレオカメラによる画像解析シス
テムを活用して、走行経路や障
害物等の環境を認識 

－ 

GPS を利用して走行ルートや位置情報を把握。 
道路ネットワーク情報（ルート情報）、および上記により検知した自車位置や周囲の環境の
情報をもとに、ステアリング、速度、ギアを制御を制御 

4WD 車。専用道。 

 




